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GUIA DE MONTAJE Y
PROGRAMACION

Introduccion a la programacion
Sensores




Clectronica

A"‘e Sistema Basado en Microprocesador

[0 El Microprocesador es el cerebro de un ordenador

[0 Para funcionar necesita un Programa donde se indican las
ordenes que el procesador debe seguir.

[0 Elementos de un Sistema basado en Microprocesador:
B CPU (Central Processing Unit)
B Memoria
B Periféricos
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Source: http://www.callegranvia.com/images/product/375/1b78d5c0b624c9a3¢c966e¢0854829dfe6.jpg
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Programa y compilador
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[0 Un Programa se puede escribir en muchos lenguajes
diferentes.

0 El microprocesador realmente entiende solo 6rdenes en codigo
maquina (unos y ceros)
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Source: http://pacotraver.files.wordpress.com/2011/11/interprete.jpg
http://2.bp.blogspot.com/_Pm8qvnCsVOI/TCwv_SAuznI/AAAAAAAAAA4/9asQgIGiQMw/s1600/MICRO.jpg
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Programa y compilador
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0 Pero para nosotros es un poco “complicado” y nos es mas facil
utilizar el inglés (como lengua internacionalmente mas
extendida)

[0 Nosotros vamos a utilizar una version simplificada del lenguaje
C++ que es un lenguaje de programacion en alto nivel
B Las ordenes basicas estan en Inglés
B Tiene pocas reglas gramaticales pero muy estrictas.

0 Un compilador pasa las 6rdenes del lenguaje de alto nivel al
codigo maquina que entiende el procesador
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Source: http://www.microchip.com/stellent/images/mchpsiteimages/c32_CoverMainGfx.jpg
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Arduino: buen sistema de iniciacion
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O Plataforma disenada como elemento de iniciacion a la
programacion y a la electronica.

[0 Muy sencillo de utilizar.

[0 Dispone de una enorme comunidad de usuarios.
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e Arduino: buen sistema de iniciacion :

AAAAAAAAAA

[0 Desarrollada totalmente como open-source.

B Los esquemas de las tarjetas hardware estan disponibles para
poderlos replicar.

B Las fuentes de las librerias estan disponibles para poder
modificarlas y utilizarlas.

B El entorno de programacion también es abierto

- SECEEND CICEDI00

Source: http://www.ikkaro.com/definicion-arduino http://proyectos-arduino-geometriaemocional.blogspot.com.es/2012/03/jugando-con-sonido.html
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Clectronica

%65 Arduino: buen sistema de iniciacion
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[0 Elementos de la tarjeta Arduino Uno

Entradas y salidas Digitales

Conversion b
USB - Serie Rl '\'\QM-!C“.D 1R9
. 1o en0?
: 1S X .
-a-o. w1 133RELEE T aeion Microcontrolador
TEED ¢ xxf."'ts
SOo1 I CHr 12 WERRLe
Ci3 US (. 15 - " -
- 13 CONEQ‘_"W“_‘__ ﬁNﬁLuG IN
. (4 @ &3 R € C C < _.#
Alimentacion > & 0008 ,
Entradas
Analogicas
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Entradas y Salidas
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[0 Entradas y Salidas Digitales

‘1" = 5 voltios = Nivel Alto > HIGH
‘0" > 0 voltios - Nivel Bajo > LOW

tension (V) .

5V

tiempo
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Alc 1

Entradas y Salidas

O Entradas Analodgicas
B La tensidon varia de 0 voltios a 5 voltios

|

1023
— Muestreo de la e ‘/A/ 800
T e sefial continua 7
v A . 200
mi .+ _ 150
>
* tiempo
s P e ® o

Source: http://oirverycontar.files.wordpress.com/2011/09/muestreo.png tiempo

Dpto. de Electronica - Universidad de Alcala TuBot 2017



Clectronica M
Yo
- \M‘i\].\ (

Arduino: buen sistema de iniciacion
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[0 Entradas y salidas de la tarjeta Arduino Uno y compatibles

homQ‘MNdQ‘
Sy ! r V¥
DIGITAL (PWM~) F B

GND = 0V
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Clectronica
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Instalando el software en el ordenador

O Actividad

B Sien el ordenador no estan instaladas las herramientas de
Arduino se deben descargar.

O

Descargar el entorno de programacion de Arduino de
http://arduino.cc/en/pmwiki.php?n=main/software
B Nosotros tenemos instalada la version 1.8.5

Sequir las instrucciones proporcionadas por Arduino:
B Eninglés: http://arduino.cc/en/Guide/Windows
B En castellano: http://arduino.cc/es/Guide/Windows#

B Resumen de instrucciones:

O

O
O

Descomprimir el fichero descargado en el directorio donde se
quiera tener la aplicacidn

Conectar la tarjeta al ordenador con el cable USB

Instalar el Driver

®m Para Windows 10 y versiones anteriores.
. http://www.wch.cn/downloads/downfile.php?id=65

Ejecutar la aplicacion Arduino
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Clectronica %

1295 Cargando mi primer programa
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O Actividad
B Conecta la tarjeta al ordenador por USB

Coge el cable USB de
la caja y conéctalo al
ordenador como en la
foto.
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- Cargando mi primer programa :

AAAAAAAAAA

[ sketch_feb20a | Arduino 10 =
Archivo Editar Sketch Ayuda

Formato Automatico Ctrl+T L o
et o Seet Verifica que el Puerto
Reparar Codificacion y Recargar Se ri a I CO i n C | d e CO n e I
Monitor Serial Ctrl+Mayusculas+M | * ,

| puerto que esta
Tarjeta »

Pueto Seri » v cows | cOnectada la tarjeta.

Programador

sketch_feh20a

Grabar Secuencia de Inicio

Para evitar problemas

es importante que la
tarjeta esté conectada
por USB antes de abrir
el entorno de Arduino
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Clectronica

e Cargando mi primer programa
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@@ Blink | Arduino 1.0.5-r2
Archivo Editar  Sketch NRETENTERES
Formato Automatico Crl+T
Archivar el Sketch
Blink Reparar Codificacion y Recargar

Monitor Serial Ctrl+Mayiisculas+y | @ Arduino Uno

]

‘ Arduino Duemilanove wf ATmeqga328
'El‘ii:}_ o an LED .; Arduino Diecimila or Duemilanove wj ATmegal6d
4 Arduino Nano w} ATmega32s
N Arduino Nano wf ATmegalés
Arduino Mega 2560 or Mega ADK
Arduino Mega (ATmegal230)

/4 Pin 13 has an LED connected on most Arduino boards. Arduino Leonardo Se I e cc I o n a
// give it a name: Arduino Esplora d = o
int led = 13; Ar UIno UN

Arduino Micro

This exauple code Programador

* /)

Grabar Secuencia de Inicio

. Arduino Mini wf ATmega32s e n

;.rizuid setwp () { Arduino Mini w/ ATmegal6s - -
// initialize the digital pin as an output. Arduino Ethernet H e r ra m Ie n ta S - > Ta rJ eta

pinMode {led, OUTPUT): Arduino Fio

Arduino BT wf ATmega32s

Arduino BT wf ATmegal6s

/ the setup routine runs once when you press reset:

/ the loop routine runs over and over again forewver: LilyPad Arduino USB

void loop() { LilyPad Arduino wf ATmega328

Airitalliriteiled. HTEHY @ /2 thrn the TLED nn (HTGRH is thy LilyPad Arduino wf ATmegal6s

Arduina Pro or Pro Mini (SY, 16 MHz) w/ ATmega328
Arduino Pro or Pro Mini (SY, 16 MHz) w/ ATmeqgal6s
Arduino Pro or Pro Mini {3.3Y, 8 MHz) w/ ATmega328
Arduino Pro or Pro Mini (3.3Y, 8 MHz) wf ATmegal68
Arduino NG or older w/ ATmeqgal6s

Arduino NG or older wj ATmegad

Arduino Robot Control

Arduino Robot Motor

<
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Clectronica
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Cargando mi primer programa

@0 sketch_aprOia | Arduino 1.0.5-r2
PGS Editar  Sketch  Herramientas  Ayuda

MNuevo
Abrir...

Sketchbook

Cerrar

Guardar

Guardar como. ..

Cargar

Imprimir

Salir

Cargar usando Programador

Configuracion de Pagina

Preferencias

Ctrl+n
Ctrl+0O

Chrl+w

Ctrl+5
Ctrl+Mayisculas+5
Ctri+U
Ctrl+Mayisculas+U

Ctrl+Mayisculas+P
Ctrl+P

Ctrl+Comma

Ctrl+Q

02.Digital »

v
AnalogReadSerial
BareMinimum

DigitalReadSerial

Fade

Readanalogvoltage g
L |

04, Communication »
05.Control »
06.5ensors »
07.Display »
08.5trings »
09.UsB »
10.StarterKit »
ArduinoISP

EEPROM
Esplora
Ethernet
Firmata

G5M
LiquidCrystal
Robot_Control
Robot_Mator
sD

Servo
SoftwareSerial
SPI

Stepper

TFT

WiFi

Wire

v v Vv VvV VvV VvV VvV VvV VvV VvV VvV VvV VvV Vv Vv Vv

no Uno on COM7

©® Blink | Arduino 1.0.5-r2
Archivo Editar Sketch Herramientas £

Verificar que el programa es
correcto

Cargar el programa verificado
en la placa

Crear un nuevo programa

Abrir un programa existente

Guardar las modificaciones del
programa
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2e] Cargando mi primer programa ;g
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Alca

0 Actividad
B Carga el ejemplo "Blink” (parpadeo)
O Archivo 2 Ejemplos -0.1 Basics—> Blink

B Verifica y descarga el programa —_> —_> E]
Comprueba que el LED de la tarjeta parpadea.

@@ sketch_aprOia | Arduino 1.0.5-r2
GG Editar  Sketch  Herramientas  Ayuda
Nuevo Chrl+M
Abrir. .. Ctrl+0
Sketchbook ) v

_Eempos ) OlBsi AinslogReaderid

Cerrar Chri+w 02.Digital »  BareMinimum
Guardar como... Ctrl+Mayisculas+5 04.Communication »|  DigitalReadSerial
Cargar Ctrl+U 05.Contral » Fade ;

Cargar usando Programador - Ctrl+Mayisculas+U 06.5ensors 4 ReadAnalogVoltag: 4
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2e] Entendiendo mi primer programa
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0 Estructura basica de un programa de Arduino
B Todos los programas de Arduino tienen dos partes:

Inicio
B setup()
O Se ejecuta solo una vez al principio (al 1
encenderlo o al cargarlo) setup()
[0 Se utiliza para configurar las entradas y salidas, I
para inicializar variables, ...
m loop() loop()
[0 Se ejecuta continuamente sin fin |

void setup() {
// put your setup code here, to run once:

}

void loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:

Fijate en la sintaxis (llaves y paréntesis)

Dpto. de Electronica - Universidad de Alcala TuBot 2017 17
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Entendiendo mi primer programa
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0 Ejemplo "Blink” (*Parpadeo”)

B A continuacidon te explicamos el programa que has cargado

'/ Pin 13 has an LED connected on most Arduino boards.
A/ give 1t a nane:
int led = 13;

'/ the setup routine runs once when you pre:

B 83 reset:
volid setup() {

0

f 1nitialize the digital pin as an output.
pinMode (led, OUTPUT):;

// the loop routine runs over and over again forever:
vold loop ()

digitalWrite(led, HIGH): /7 turn the LED on (HIGH is the wvoltage
delay(1000); /7 wait - a second

digitalWrite(led, LOW):; /7 turn
delay(1000); /i walit

~
>
0

a second

ot ot
(]
~

O
~

LED off by making the woltag

Dpto. de Electrdnica - Universidad de Alcala TuBot 2017
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e Entendiendo mi primer programa @

YY)
A LYYYYy

YY)
LYyYYY)

O Ejemplo "Blink” (“Parpadeo”)
B Se identifican claramente el “setup()” y el “loop()”

" Pin 13 has an LED connected on most Arduino boards.
A/ glve 1t a name:
int led = 13;

" the Setup routine runs once when You press reset:

vold SEt‘up [:l {

/ 1nitialize the digital pin as an output.
pinMode (led, OUTPUT);

/ the loop routine runs over and over again forewver:
volid loop () {

digitalWrite(led, HIGH):; /4 turn

delay(1000); A/ wait

digitalllrite(led, LOW); /7/ turn

delay(1000); A/ wait

Yt
o)
0

LED on (HIGH is the woltage level)

a second

LED off by making the woltage LOUW

(.}
~

N ¢t ¢t
~
—
0

a second

O
~
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Entendiendo mi primer programa

AAAAAAAAAA

O Ejemplo "Blink” (“Parpadeo”)
B Se identifican claramente el “setup()” y el “loop()”

// Pin 13 has an LED connected EStO €s una variable:

« Es un elemento del programa que almacena datos
(es un contenedor de datos)

« Los datos almacenados pueden cambiar

« Hay variables de diferentes tipos

'/ glve 1t a name:

int led = 13; &€=

/7 the setup routine runs once
void setup() { « En este caso se esta creando una variable llamada

A\ /4 H A\ 14 H s
 imitialize the digital pi led” de tipo “int” a la que se asigna el numero 13

pinMode (led, OUTPUT);

// the loop routine runs over and over agaln forever:

vold 1001)(] {

digitalWrite{led, HIGH): // turn the LED on (HIGH is the woltage level)
delay(1000); // wait for a second
digitalWrite(led, LOW):; /¢4 turn the LED off by making the voltage LOU
delay(1000); // wait for a second

Dpto. de Electronica - Universidad de Alcala TuBot 2017 20



Clectronica

eC Entendiendo mi

0 Ejemplo "Blink” ("Parpadeo”)
B Se identifican claramente e

|\\

primer programa

AAAAAAAAAA

setup()” vy el “loop()”

f/ Pin 13

has

'/ glve 1t a name:
int led = 13;

/7 the setup routine runs once
vold setup() {
" 1nitialize the digital pl

pinMode {led, OUTPUT) ; €=

Esta es la orden para configurar un pin digital
- pinMode es una funcién con dos parametros

- Esta funcion configura el pin 13 como salida.

El primer parametro es el nUmero de la entrada
o salida digital a configurar
El segundo parametro es:

« OUTPUT - Para configurarlo como salida

« INPUT - Para configurarlo como entrada

l /7 t}-le _1_ 00 I_'( b tll—le

void loop () ¢
digitallrite(led,
delay(1000);
digitalllrite(led,
delay(1000);

HIGH) ;

LOW) ;

runs over and over again forever:

/S turn the
f/ walt for
" turn the

S walt for a

LED on
a second

LED off by making the

(HIGH 13 the woltage level)

voltage LOW

second

Dpto. de Electrdnica - Universidad de Alcala
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aC Entendiendo mi primer programa

YT

O Ejemplo "Blink” (“Parpadeo”)
B Se identifican claramente el “setup()” y el “loop()”

'/ Pin 13 has an LED commected on most Arduino boards.

'/ glve 1t a name:
int led = 13;

'/ the setup routine runs once

when you press reset:

vold setup() {
f 1nitialize the digital pl
pinMode (led, OUTPUT):;

'/ the loop routine runs over

ﬁﬁid loop() { &

digitalllrite(led, HIGH):;

delay(1000); &

digitalllrite(led, LOW);

delay(1000);

| Estas ordenes cambian el valor de una salida digital

- digitalWrite esta funcion tiene dos parametros:
« El primer parametro es el nimero de la salida
digital que se quiere modificar
- El segundo parametro es:
« HIGH-> Para ponerla a nivel alto (*1' 6 5V)
« LOW - Para ponerla a nivel bajo ('0’ 6 0V)

|« Estas funciones actuan sobre la salida digital 13

poniéndola primero a nivel alto (5V que encienden el
LED) y luego a nivel bajo (0OV que apaga el LED).

Dpto. de Electronica - Universidad de Alcala TuBot 2017 22




Clectronica

aC Entendiendo mi primer programa

YT

0 Ejemplo "Blink” (*Parpadeo”)

B Se identifican claramente el “setup()” y el “loop()”

/S Pin 13 has an LED connected on most Arduino boards.
'/ glve 1t a name:
int led = 13;

/74 the setup routine runs once when you press reset:
vold setup() {

'/ 1nitlalize the digital pin as an output,

pinMode {led, OUTPUT):; Esta orden introduce una pequena espera
) - Delay esta funcion tiene un parametro:
« Como parametro se introduce el tiempo de

espera en milisegundos

// the loop routine runs over - 1000 > 1000ms = 1 segundo

volid loop () {
digitalllrite(led, HIGH):;
delay(1l000); <€
digitalllrite(led, LOW);
delay(1000); €

Dpto. de Electronica - Universidad de Alcala TuBot 2017
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Alcala

Entendiendo mi primer programa

AAAAAAAAAA

O Ejercicios:
Modifica el programa para que el LED parpadee mas rapido
O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

1.

Modifica el programa para que repita una secuencia de dos
parpadeos rapidos consecutivos seguidos de un tiempo de
apagado

O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa
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Tarjeta de conexiones

Clectronica

[0 Conecta la tarjeta de conexiones sobre la tarjeta de control

Dpto. de Electrdnica - Universidad de Alcala
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Clectronica
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;5‘@; Preparacion de la tarjeta de conexiones

AAAAA

[0 Conecta la tarjeta de conexiones sobre la tarjeta de control

%l —

syEres SRR

)
Wi Y ) /’ s e ——

———
»

[ S— xu
. b A

Con ella tendremos un pulsador, dos LEDs y varias resistencias y
pines que nos hara falta mas adelante

B Cuidado al poner la tarjeta de conexiones para no doblar los
pines.

B AseguUrate de que coinciden.
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262! Preparacion de la tarjeta de conexiones

AAAAAAAAAA

Alcala

0 En la tarjeta esta integrado el Reset, dos LEDs y un pulsador

8814299860 ¢z.,-710Z

100000 QR@ | |m=
A All0000000|c o=
eYoYeoYoYoYoXo]oXo)

dSJI

sy
) e
O
 C——
o
e
e

““BO0000000C00[000
D, OO 000000000000

| §® O/

Ol

////////

Solo vamos a usar éste
(y el del pin 13 en la
tarjeta de control)

071 [®ytbrg

SHield v.°¢

[0 También hay soldados varios componentes que se veran mas

adelante
Dpto. de Electronica - Universidad de Alcala TuBot 2017 27




Conexiones de la tarjeta de conexiones

AAAAAAAAAA

[0 Detalle de todas las conexiones de la tarjeta.
B No te asustes, iras conectando las cosas poco a poco.

Salida Salida Control Conexion Conector
Sensores § Sensores | Motores Motores baterias motores

r
ot
.

Ul boreuy
071 1e1tbrp

) @

Y/
. (IG TARID) Pr ototype

SHield v.5
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Entendiendo el funcionamiento de un LED :
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Source http://en. W|k|Ded|a org/wiki/Light- emlttlnq diode

http://www. ecotownstore com/led/flood/transportation.html
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Clectronica

Alcala

0 Un LED (Light Emiting Diode — Diodo emisor de luz)

Entendiendo el funcionamiento de un LED

B Los LEDs los vemos constantemente en los aparatos electronicos
B Dispositivo que deja pasar la corriente en un sentido (en el otro no)
B Cuanta mas corriente pasa mas luce.

Source http://en. W|k|Ded|a org/wiki/Light- emlttlnq diode

Epoxy lens/case
\Vire bond
Reflective cavity

N\

Semiconductor die

|
|
= Am'l Leadframe ‘ ‘

-\&\ Post

~—— Flat spot

l —

Cathode

http://www. ecotownstore com/ Ied/flood/transportatlon html

Dpto. de Electronica - Universidad de Alcala
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0 El circuito eléctrico del LED

B Cuando se conecta un LED es necesario que haya una resistencia
que limite la corriente que pasa por €l (si no se pone se quema).

B Cuanto mayor es el valor de la resistencia, menos corriente pasa y
menos luce el LED

b\
_.kgl,
S

- -

VCC1

Resistencia /
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©  Entendiendo el funcionamiento de un LED ,::;_.;:;.A

AAAAAAAAAA

0 El circuito eléctrico del LED
B Cuando se cierra un circuito eléctrico, circula una corriente del polo
positivo al negativo de la bateria.
B El LED tiene polaridad. Solo luce cuando pasa corriente por él, y solo
pasa corriente en un sentido.

ED

“9
m

AAA Battery !
p—

R1
220Q

D
>
>
W
o))
B
®
=3
<

AARA Battery !l

P”
P”
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Entendiendo el funcionamiento de un LED
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Clectronica %
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Alcala

[0 En esta tarjeta hay un LED que ponemos conectar

Este es el LED que Conectamos el cable azul a la linea de
queremos encender 5V tal como indica la foto.

Si la tarjeta esta conectada al
s grinl | ordenador deberia encenderse el LED y
] apagarse al desconectarlo

X

SzLED

VCCl = Ri
T 220Q
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:Ve Instalando las librerias ;g
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O Importar librerias (Bibliotecas de funciones):
B Una libreria es un “conjunto de comandos o funciones” y ejemplos.
B Para poder usar una libreria primero debemos importarla

B La libreria que se debe importar se llama “Tubot2016Lib”

1. Busca el fichero Tubot2016Lib.zip o descargalo de la pagina web de
TuBot

2. Para importar una libreria nos vamos al menu de Arduino y
seleccionamos Sketch > Importar Libreria > Add Library

3. Selecciona el fichero Tubot2016Lib.zip y selecciona abrir

[

sketch_feb20b | Arduino 1.0.6
|Archivo Editar Sketchl Herramientas Ayuda

Verificar / Compilar Ctrl+R

sketch_feh? Mostrar la Carpeta de Sketch  Ctrl+K

Importar Libreria... 3

Add Library...

Agregar Archivo...
Esplora

[ o

Dpto. de Electrdnica - Universidad de Alcala TuBot 2017 34



Clectronica
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O Importar librerias:
B Una vez hecho esto ya tenemos

Instalando las librerias

AAAAAAAAAA

Nuevo
Abrir ...
Sketchbook

la libreria importada y la
podemos utilizar incluyendo en
nuestro proyecto el archivo:

O #include <Tubot2016Lib.h>

Cerrar

Guardar

Guardar como...

Cargar

Cargar usando Programador

Configuracién de Pagina
Imprimir

Preferencias

Cada libreria incluye ademas una
serie de ejemplos a los que
podemos accedemos a través del
menu de Arduino.

Salir

Afade también la libreria
“"DistanceSRF04” para el sensor
de ultrasonidos.

@ sketch_feb28a | Arduino 1.0.5-r2
GGWEN Editar  Sketch  Herramientas  Ayuda

Ctrl+N
Ctrl+0

»

Chrl+w

Ctrl+5S
Ctrl+Maydsculas+S
Chrl+U
Ctrl+Maydsculas+U

Ctrl+Mayisculas+P
Ctrl+P

Ctrl+Comma

Ctrl+Q

01.Basics
02.Digital
03.Analog

04, Communication
05S.Control
06.5ensors
07.Display
08.5trings

09.USB
10.StarterKit
ArduinoISP

bitblogLibs

4
Tubot2016Lib »

EEPROM
Esplora
Ethernet
Firmata

GSM
LiquidCrystal
PCD8544
Robot_Control
Robot_Motor
sD

Servo
SoftwareSerial
SPI

Stepper

TFT

WiFi

Wire

»
»
»
»
»
»
»
»
»
»

»
»
»
»
»
»
»
»
»
»
»
»
»
»
»
»
4

1_Led »
2_Pulsador »
3_Potenciometro »
4_Distance 4
S_Infrared »
6_LDR »
7_Motor »

o Uno on COM20
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* Conexion de un LED al PIN 13

[0 Ahora vamos a conectar el led a la tarjeta de control.

[0 Pasos:
B Paso 1: Conectar el LED al PIN 13 en vez de a 5V

B Paso 2: Cargar el programa “ParpadealLed”
O Archivo->Ejemplos->Tubot2016Lib->1_Led->Parpadealed

O El ejemplo “ParpadealLed” es muy parecido al “"Blink” que has visto
antes.

Resultado:
O ElI LED debe parpadear

Pinl13

Este cable Macho — Hembra
puede ser azul o morado
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Alcala

Seguimos utilizando el LED

O Ejercicios:

1.

Conecta el LED al pin 7 y cambia el programa ParpadealLED para
que parpadee este LED en vez del del PIN 13.
O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Modifica el programa para que parpadeen los LEDs conectados al
pin 13 (en la tarjeta de abajo) y el que se ha conectado al pin 7
de manera que cuando uno se apague se encienda el otro y
viceversa.

O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Modifica el programa para que parpadeen los dos LEDs pero el
LED del pin 13 debe hacerlo cuatro veces mas rapido que el del
pin 7.

O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa
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Placa de prototipado rapido

= x5 % x s N s
AAAAAAAAAA

@Clectronica .

3 N §
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cn
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Preparacion de la tarjeta de conexiones

AAAAAAAAAA

Clectronica %
; 7‘e C :_ A‘l‘AA‘l‘A
Alcala ’

0 Placa de prototipado rapido (BreadBoard o ProtoBoard)

B Sobre la tarjeta de conexiones se coloca una placa de prototipado
rapido para poder realizar conexiones mas facilmente.

B Utilizada para hacer conexiones eléctricas sencillas.

B Las filas de 5 cuadros de los laterales estan conectadas
internamente entre si
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ﬁ Preparacion de la ProtoBoard

Alcald

[0 Materiales
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Preparacion de la ProtoBoard

AdAA
AAAAAAAAAA

0 Para ir montando progresivamente la electronica, es
necesario partir de unas conexiones iniciales.

B Realiza las conexiones que se indican en la figura.

iOJO! Los
cables negros
se conectan a
GND (0V) y el
rojo a 5V de la
tarjeta

iAseglUrate de
mirar bien donde
conectarlo!
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Zez Afiadimos un pulsador %@é
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Anhadimos un pulsador

AAAAAAAAAA

[0 Materiales

« Cable Blanco Macho-Macho (M-M)
« Cable Blanco Macho-Hembra (M-H)
« Resistencia de 10kQ2

Marron - Negro - -
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- Anadimos un pulsador :@

AAAAAA
AAAAAAAAAA

[0 Conecta el pulsador y la resistencia como se indica en la

figura. En las siguientes trasparencias se explica paso a
paso.

- 'Lﬁ

@ )

(@ [
®
)
®
*GN
510

o
@®® SV

prototype

Shield v.5.

ONU

s

Amang?® -
ER N R X

G)_._
2
C

o0 B o
“!z“@I =
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Anhadimos un pulsador
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Clectronica %
e Alca il r @

[0 Conecta el extremo hembra del cable (M-H) al pin del
pulsador. El otro extremo macho llévalo a un punto de la
protoboard.
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Ahadimos un pulsador
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AAAAAAAAAA

Alcala

[0 Conecta el otro cable blanco M-M entre el punto de la
protoboard y el pin 4 de la placa arduino.
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Anhadimos un pulsador

AAAAAAAA
AAAAAAAAAA

O iNO TE OLVIDES DE CONECTAR LA RESISTENCIA!

B Entre Vcc y el punto de interconexion de la protoboard ira
conectada la resistencia de 10kOhm

i

"

(4
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Utilizamos el pulsador

AAAAAAAA
AAAAAAAAAA

O Ejemplo: Estado de botdn externo (PulsadorSerial).
B Abre el ejemplo que se llama PulsadorSerial.
O Archivo->Ejemplos->Tubot2016Lib->2_Pulsador->PulsadorSerial
B Verifica y carga el programa en la tarjeta de control
B Abre el Monitor Serie seleccionado una velocidad de 19200 baudios
O Se explica como hacerlo en la siguiente transparencia
B Comprueba que al pulsar, cambia el valor

En este ejemplo leeremos el estado digital de un pulsador
conectado al pin 4 de la tarjeta de control y enviaremos
dicho valor el cable USB al ordenador (comunicacién serie).

¢Qué valor se visualiza cuando se pulsa?
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Utilizamos el pulsador

AAAAAAAA
sleals | ST s
ca

O Ejemplo: Estado de boton externo (PulsadorSerial).
B Abre el puerto serie para conocer el valor del pulsador.

O Herramientas - Monitor Serie Arduino 1.6.6 ~ O X
jJrama Herramientas Ayuda
; ’ . Auto F t
O O bien en el botén de arriba a l nehio
rchivo de programa.
la izquierda. Reparar codificacion & Recargar.
: etup cf Monitor Serie
sketch_feb26a Arduino 1.6.6 — O X Serial Plotter
Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda Placa: "Arduino/Genuino Mega or Megz
ain col Procesador: "ATmega2560 (Mega 2560;
e Puerto
O Debe aparecer algo asi: Programador: “USBtinylSP"
| @ coms _ 0 x| ‘ Quemar Bootloader
Enviar |
foe Selecciona la velocidad en la parte
. | inferior derecha (19200 baudios)

949 \

950 v
951

952

953

954

955

956 >

[] Autoscroif Sin ajuste de\Sgea | 19200 baudio
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BCE Utilizamos el pulsador

Alcala

Clectronica %
ve vr @

[0 Ejemplo: Estado de pulsador externo (PulsadorSerial).

B El programa tiene tres partes: declaracion de variables, “setup()” y
\\loop()"

/* Este programa lee el estado de un boton situado en el pin 4 y Lo imprime en el Monitor Serial */

int pinPulsador = 4; // Variable que contiene el pin donde se conecta el pulsador (entrada digital)
int pulsador; // Variable donde se guarda el estado del pulsador

void setup({
//Establecemos el pin del pulsador como entrada a la tarjeta de control
pinMode(pinPulsador, INPUT);

//Configuracion de la comunicacion serie a 19200 bits por segundo (baudios).
Serial.begin(19200);
}

void loop(){
delay(200);

// Leemos el valor digital del pulsador (@ 0 1) y se guarda en la variable button
pulsador = digitalRead(pinPulsador);

// Se envia por una comunicaciodon serie el estado del pulsador (@ 0 1)
// Para ver los datos hay que abrie el MonitorSerie
Serial.print("Valor boton: ");

Serial.printin(pulsador);
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e

Utilizamos el pulsador

[0 Ejemplo: Estado de pulsador externo (PulsadorSerial).
B Fijate en las siguientes partes del cdédigo para que puedas

int pinPulsador = 4;
int pulsador;

vold

setup(){

// Variable que contiene el pin donde se conecta el pulsador (entrada digital)
// Variable donde se guarda el estado del pulsador

//Establecemos el pin del pulsador como entrada a la tarjeta de control

pinMode(pinPulsador, INPUT);

S

Configuramos el pin como entrada digital.

//Configuraciéon de la comunicacién serie a 19200 bits por segundo (baudios).
Serial.begin(19200);

vold

a

/

S

S

Loop({

felay(200):

// Leemos el valor digital del pulsafz;}};;a&ﬂ’?
pulsador = digitalRead(pinPulsador);

/ Se envia por una comunicacion serie el estado
// Para ver los datos hay que abrie el MonitorSer

erial.print("valor boton: ");
erial.printin(pulsador);

digitalRead Esta funcion lee el estado
digital del pin dado como parametro.
« Devuelve el estado del pin:
« 1 > Siesta a nivel alto
(‘HIGH’ 6 5V)
« 0 - Si esta a nivel bajo
(‘LOW’ 6 0V)
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Utilizamos el pulsador

[0 Ejemplo: Estado de pulsador externo (PulsadorSerial).

B El puerto serie (Serial) nos sirve para comunicarnos con el robot a
traves del cable USB.

‘oarama lee el estado de un boton

int pinPulsador = 4; // Variable que contiene el pin donde se conecta el pulsador (entrada digital)
int pulsador; // Variable donde se guarda el estado del pulsador

volid setup(){
//Establecemos el pin del pulsador como entrada a la tarjeta de control
pinMode(pinPulsador, INPUT);

Serial.begin(tasa): Esta funcidén configura

//Configuracion de la comunicacion serie a 194 la comunicacidn serie con una velocidad
serial.begin(19200); €—— | de"tasa” bits por segundo

vold L . . . s ’
' COD&{M) Serial.print(mensaje): Esta funcion envia por

la comunicacidén serie el contenido del

// Leemos el valor digital del pulsador (@ 6| parametro “mensaje”.

pulsador = digitalRead(pinPulsador); - “mensaje” puede ser un texto o una variable.
o , _ - Texto: Palabras entre comillas dobles ™.

Se .env:lci DO'_' una SO‘T]UH“LCOClOH .se"le el QS Se env"an diChO mensaje |aS palabras
// Para ver los datos hay que abrie el Monit . , . .
Serial.print("Valor boton: "); <@ - Variable: Envia el contenido de la variable .
Serial.printin(pulsador); e Ser|al.pr,|ntln(mensa]e): Envia al final un
salto de linea
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Entendiendo al pulsador

0 Circuito eléctrico del pulsador

B Cuando se pulsa se cierra el circuito cuando no esta abierto

B Se conecta a una entrada digital
B lLaleydeOhm:V=R.I

5V V

[ Corriente = P
v R

5V e Al controlador

o9

>

>
Circuito l 5 V_
Abierto que equivale

a un ‘1’ logico

No se pulsa

Pulsador abierto
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Entendiendo al pulsador

0 Circuito eléctrico del pulsador
B Cuando se pulsa se cierra el circuito cuando no esta abierto
B Se conecta a una entrada digital
B laleydeOhm:V=R.I

5V
| Circula corrieit
R
Se pulsa
Al controlador
SV =y > Pulsador cerrado
Circuito 0 V_
Cerrado que equivale

a un ‘0’ logico
RY;
>
\ En un corto circuito la

Tension es 0V

Dpto. de Electrdnica - Universidad de Alcala TuBot 2017 54



Clectronica %
Alcala ’ @

Seguimos utilizando el pulsador

AAAAA
AAAAAAAAAA

[0 Ejemplo: Control del LED con el pulsador (PulsadorLED).
B Abre el ejemplo del boton que se llama PulsadorLED.
O Archivo->Ejemplos->Tubot2016Lib->2_Pulsador->PulsadorLED
B Verifica y carga el programa en la tarjeta de control

B Comprueba que al pulsar se enciende el LED de la tarjeta de
control (el de abajo).
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Clectronica

- Seguimos utilizando el pulsador

[0 Ejemplo: Estado de pulsador externo (PulsadorLED).
B De nuevo el programa tiene tres partes

int pinPulsador = 4; // El pulsador se conecta al pin 4
int pinLed = 13; // El led se conecta al pin 13
int pulsador; // Variable donde se guarda el estado del boton

void setup(){

// Se configura el pin donde se conecta el pulsador como entrada
pinMode(pinPulsador, INPUT);

// Se configura el pin donde se conecta el LED como salida
pinMode(pinLed, OUTPUT);

void loop(){
delay(200);

// Leemos el valor digital del pulsador (@ o 1).
pulsador = digitalRead(pinPulsador);

1f (pulsador==0) //si el boton no esta pulsado

{
digitalWrite(pinLed, HIGH); //Encendemos el LED

}

else //s1 el boton esta pulsado

{
digitalWrite(pinLed, LOW); //Apagamos el LED
}
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Clectronica

(C Seguimos utilizando el pulsador

AAAAAAAAAA

[0 Ejemplo: Estado de pulsador externo (PulsadorLED).
B De nuevo el programa tiene tres partes

int pinPulsador = 4;
int pinLed = 13;
int pulsador;

void setup(){

// Se configura el pin donde se conecta

1 nulcadar

// El pulsador se conecta al pin 4
// EL led se conecta al pin 13
// Variable donde se guarda el estado del boton

comn_ontrndn

pinMode(pinPulsador, INPUT); @

Configuramos el pin del pulsador como entrada digital.

// Se configura el pin donde se conecta el LED comn calidn

pinMode(pinLed, OUTPUT);

}

Configuramos el pin del LED como salida digital.

void loop(){
aeLa ,(2%) ;

// Leemos el valor digital del pulsadW .
pulsador = digitalRead(pinPulsador);

1f (pulsador==0)

digitalWrite(pinled, HIGH); /STremmm:

else //s1 el boton esta pulsado

digitalWrite(pinLed, LOW); ﬂi‘?aqamﬂs

//s1 el boton no esta pulsado

)

- digitalRead Guarda el estado del
pulsador en la variable

0 - pulsado

« 1 - no pulsado

Enciende el LED poniendo 5V en la salida digital

Apaga el LED poniendo 0V en la salida digital
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Clectronica

(C Seguimos utilizando el pulsador

[0 Ejemplo: Estado de pulsador externo (PulsadorLED).
B De nuevo el programa tiene tres partes

int pinPulsador = 4; // El pulsador se conecta al pin 4
int pinLed = 13; // El led se conecta al pin 13
int pulsador; // Variable donde se guarda el estado del botodn

void setup({

'/ Se configura el pin donde se conecta el pulsador como entrada

pinMode(pinPulsador, INPUT);

'/ Se configura el pin donde se conecta el LED como salida

pinMode(pinLed, OUTPUT);
}

void loop(){
delay(200);

// Leemos el valor digital del pulsado
pulsador = digitalRead(pinPulsador);

1f (pulsador==0) (r—eL boton no est
{

digitalWrite(pinLed, HIGH); //Encen
}

else //s1 el boton esta pulsado

{

Esta estructura permite programar condiciones
If (condicion)

{ Se ejecuta esto si se cumple la condicion

s

else

{ Se ejecuta esto si NO se cumple la condicidn

}

La condicidon de igualdad se pone como ==

digitalWrite(pinLed, LOW); //Apagamos el LED o o
} Puedes encontrar mas informacion sobre la sentencia if en
https://es.wikibooks.org/wiki/Programaci%C3%B3n_en_C/Instrucciones_de control
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Seguimos utilizando el pulsador

AAAAA
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Slectrénica -
*

Alcala

O Ejercicios:
1. Modifica el programa PulsadorLED para que al pulsar se encienda
el LED de la tarjeta de conexiones.
O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Modifica el programa para que al pulsar se encienda un LED vy al
soltar el otro LED.

O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Realiza un programa que haga parpadear un LED a una
frecuencia y que al pulsar vaya el doble de rapido.
O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Realiza un programa para que con una pulsaciéon corta, encienda
un LED si estaba apagado y lo apague si estaba encendido.
O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Dpto. de Electrdnica - Universidad de Alcala TuBot 2017 59



Conectamos el sensor de Ultrasonidos
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Clectronica

:ve Jugamos con el sensor de Ultrasonidos

as A
ada ada
Alcala

A AL
LYYYYy LYyYYY)

[0 Conecta el sensor de ultrasonidos como se indica en la
figura.

B Vcc del sensor va a 5V, Trig va al Pin 3, Echo al Pin 2 y GND a
GND

quxtal 1,0 onual I/D
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Entendiendo el sensor de Ultrasonidos

[0 Temporizacion del SRF04

Di Rafaga
: isparo o
Sistema P iJ—IErasonlca
de Eco g
Control [€ <~--"
Voltios
A Pulso
> 10us
Pulso de
Disparo
S
8 pulsos Tiempo
Rafaga

ultrasonica

Recepcion
de Eco

Activo hasta que se detecta el eco (100us a 18us)
0 pasa demasiado tiempo (36ms)
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- Jugamos con el sensor de Ultrasonidos

AL
AdA

YY) A
LYYYYy LYyYYY)

O

Clectronica %
ke @

Ejemplo: Sensor de Distancia (DistanciaSerial)
B En este ejemplo leeremos la distancia medida por el SRF04

#include «DistanceSRF04.h> // Incluimos libreria del SRF04
'/ Pines del SRF04

int pinEco = Z:

int pinTrigger = 3

// Variables para el control del sensor

Distance3RF04 Dist;

int distance;

void setup(){
Serial.begin(19200);
// Conficquramos los pines del sensor.
Dist.begin(pinEco,pinTrigger) ;

}

void loop(){
delay(200);
'/ Guardamos la distancia del sensor en la wvariable
distance = Dist.getDistanceCentimeter();
// Enviamos el wvalor de la distancia por la comunicacion serie
Serial.print("“Distancia ")
Serial.printidistance)
Serial.println("cm"™);

}
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Jugamos con el sensor de Ultrasonidos
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Clectronica %
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[0 Ejemplo: Sensor de Distancia (DistanciaSerial)
B En este ejemplo leeremos la distancia medida por el SRF04

#include <DistanceSRF04.h> // Inclulmos libreria del SRF04
'/ Pines del SRFO4

int pinEco = Z;

int pinTrigger = 3;

-, Variable para utilizar el sensor

// Variables para el contle
Distance3RF04 Dist;
int distance; e Variable donde guardamos la

distancia medida por el sensor

void setup(){
Serial.begin(l9200);
'/ Confiquramos los pines del sensor.
Dist.begin(pinEco,pinTrigger) ; &
H

Configuramos el sensor SRF04
conectandolo a los pines

void loop(){
delay(200);
// Guardamos la distancia del sensor en la variable
distance = Dist.getDistancelCentimeter():;
// Enviamos el valor de la distancia pcnrkcrmnmPm“ifn'l serie
Serial.print("Distancia "); Obtenemos la distancia medida por el
Serial.print(distance); sensor
Serial.println(“cn™);

}
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o Seguimos jugando con el sensor de P
ECH. ultrasonidos 5;;:,{;;;3

O Ejercicios:
1. Modifica el programa DistanciaSerial para cuando se detecte un
objeto mas cerca de 5cm se encienda un LED
O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa
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El potenciometro
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- Conexion del potenciometro :
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[0 Materiales
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%6 Conexion del potenciometro :@:
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Clectronica

aC Aprendiendo a programar

O Ejemplo: Potenciometro

AAAAAAAAAA

B En este ejemplo leeremos la tension que cae en el potenciometro.

int pinPotenciometer = A0;
int potenciometer;

vold setup() {

Serial.begin(l19200); // Conficquramos comunicacion serie

vold loop()
{ Cuando la entrada tiene OV -> 0
P [T po Cuando tiene 5V -> 1023

Esta funcion devuelve un valor
entre 0y 1023.

potenciometer = analogRead(pinPotenciometer);
calculo = (float)potenciometer®(5.0/1023);

- rr

Serial.println("Potenciomnetro
Serial.printi{calculo):;
Serial.println("\n"):;
delay(100);

H

)2

Esta funcion realiza la conversion a
voltios.
La regla de tres es la siguiente:
1023 2 = ——-meeee- 5V
Potenciometer ------- Calculo

Calculo=potenciometer*(5/1023)
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Entendiendo el potenciometro

AdAA
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O ¢éPor qué al mover el potencidmetro cambia el valor que leemos?

B Cuando se pone una tension (voltios) en los extremos de una
resistencia, la tension va cambiado segun se avanza en la
resistencia.

B El potenciometro permite ver la tension en el interior de una
resistencia

— 50V
«— 45V
— 4.0V
—_— — 3.5V
5V, — 30V
2.5V

< 2.0V /
' 1.5V 2, [
— 1.0V Terminal S

: 0.5V Terl_ninal
- 0.0V variable

www.unicrom.com

Terminal

Se puede encontrar mas informacion sobre como
funciona un potenciémetro en ...

http://unicrom.com/wp-content/uploads/descripcion potenciometrol.qgif
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Seguimos jugando con potenciometro

O Ejercicios:

1.

Modifica el programa PotenciometroSerial para que durante la
mitad del recorrido esté un LED encendido y durante la otra
mitad que el que esté encendido sea el otro LED

O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Modifica el programa ParpadealLED para que la velocidad de
parpadeo se ajuste con el potenciometro. Envia tiempo entre
parpadeos por el Puesto Serie.

O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Realiza un programa que encienda un LED cuando se detecta un
objeto mas cerca de una determinada posicion. El valor de esta
posicion de referencia debe ser variable con el valor del
pulsador. Envia por el Puerto Serie el valor de la medida y de la
referencia.

O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa
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Conexion de los CNY70
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[0 Conectamos los cables que suben de los sensores CNY70
como se indica en la figura.

B Los cables de alimentacion (azul, morado, naranja y rojo) van
conectados al conector de 5V de la tarjeta de conexiones.

Pr ototype
SHield v.5
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Conectamos los cables que suben de los sensores CNY70
como se indica en la figura.

B El resto de los cables van a las resistencias y se conectan como
se indica en la figura.

Cables
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[0 Conectamos los sensores a la tarjetas de control.

En la figura de la izquierda puede verse el punto donde se
conectan los sensores a las tarjeta de control.

El sensor derecho se conecta a la entrada analdgica A1 con un
cable gris

El sensor izquierdo se conecta a la entrada analdgica A2 con un
cable amarillo \

Sensor Sensor

derecho izquierdo
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Leyendo los sensores de infrarrojos

0 Ejemplo: Lectura del valor de los sensores de infrarrojos
(InfraredSerial).

Abre el ejemplo del botdn que se llama InfraredSerial.

O Archivo->Ejemplos->Tubot2016Lib->5_Infrared->InfraredSerial
Verifica y carga el programa en la tarjeta de control

Abre el Monitor Serie configurado a 19200 baudios.

Comprueba que al colocar el robot con los sensores sobre una
superficie blanca o sobre una superficie negra cambia el valor
recibido.

O Apunta el valor que da con los dos sensores en blanco

O Apunta el valor que da con los dos sensores en negro
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AAAAAAAAAA

[0 ¢Funciona?

B Para ver si funciona vamos a usar la camara del movil. Nuestro
0jo no puede ver los infrarrojos, pero si la camara no tiene un
filtro se puede ver como en la foto.
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[O0Sensor de infrarrojos reflectivo: deteccion de blanco o negro

Y oI 5 - Reflecting medium
l (Kodak neutral test card) B - -
d AN e Marking asrea
, K &
I ’
Emitter v ;* - Detector E 0
<
|
x 5
A C (& E 95 10808 -
Figure 1. Test circuit TDF' view &5 10330

! Circula corrieit

R
- 5V
LED Luce ‘
Infrarrojos
oV
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[O0Sensor de infrarrojos reflectivo: deteccion de blanco o negro

LA %l = S Reflecting medium
l odak neutral test car y .
d 2y (Rodekneuraltesteard) - Marking aerea
- RN
o -
i
Emitter N(‘ \; - Detector E D
<«
A c C E 95 10808 ﬁ
Figure 1. Test circuit 5V To (i View &5 10330
Podemos simplificar el
[ funcionamiento del
Circula corriernjt PR T
entendiéndolo como un
R interruptor controlado
por luz
SUPERFICIE
5V Al controlador
0... )
+ et
LED Luce—— ™ N
Infrarrojos
oV oV
>
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[O0Sensor de infrarrojos reflectivo: deteccion de blanco o negro

L 2 = .

Reflecting medium
l (Kodak neutral test card)

d AN e Marking aerea
i - &
Emitter b o \; - Detector E D
<«
A C C E 95 10808 ﬁ
Figure 1. Test circuit 5V To (i View &5 10330
Podemos simplificar el
[ funcionamiento del
Circula corrient Fototransistor
entendiéndolo como un
R interruptor controlado
por luz
NEGRO
5V Al controlador
% >
LED Luce ‘
Fototransistor
Infrarrojos
ov oV
=
Dpto. de Electronica - Universidad de Alcala TuBot 2017 82



E Entendiendo los sensores CNY70

AAAAAAAAAA

[O0Sensor de infrarrojos reflectivo: deteccion de blanco o negro

Y . - Reflecting medium
l odak neutral test car y .
d 7 ~ (Rodsknerlest card) b Marking asrea
= 4 .
i h
Emitter N(‘ \; | o Detector E D
‘.
A C C E 95 10808 {—IL
Figure 1. Test circuit 5V TDF' view &5 10330
P | s
iIrcula corrierjt V=R.I =R.0 =0V
R R
NEGRO
5V Al controlador
LED Luce ‘ 5V
‘1’ Légico
Infrarrojos
ov oV
=

Dpto. de Electrdnica - Universidad de Alcala TuBot 2017 83



Clectronica

% Entendiendo los sensores CNY70

AAAAAAAAAA

[O0Sensor de infrarrojos reflectivo: deteccion de blanco o negro

L 2 = .

Reflecting medium
l (Kodak neutral test card)

Yy e Marking aerea
- AR
i E
Emitter b o \; - Detector E D
<«
A C C E 95 10808 ﬁ
Figure 1. Test circuit 5V To (i View &5 10330
Podemos simplificar el
[ funcionamiento del
Circula corrient Fototransistor
entendiéndolo como un
R interruptor controlado
por luz
BLANCO
5V Al controlador
% >
LED Luce ‘ §
Fototransistor
Infrarrojos
ov oV
>
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Entendiendo los sensores CNY70
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[O0Sensor de infrarrojos reflectivo: deteccion de blanco o negro

Reflecting medium

l (Kodak neutral test card)

d BN e Marking aerea
- A .
I\ h
Emitter N(‘ \; |~ Detector E D
‘~
A C C E 95 10808 {_}
Figure 1. Test circuit 5V To (] view &5 10330
Podemos simplificar el
[ funcionamiento del
Circula corrient Circula corrien AU
entendiéndolo como un
R interruptor controlado
por luz
BLANCO
5V Al controlador
% >
LED Luce ‘ § ¢
oV
Infrarrojos ® ‘0’ Légico
oV oV
>
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:'é | Leyendo los sensores de infrarrojos

[0 Ejemplo: Lectura de los sensores de infrarrojo (InfraredSerial)
B Como siempre el programa tiene tres partes

// Declaracion de los pines de los sensores
int pinInfraredRight = Al;
int pinInfraredLeft = AZ;

// Declaracion de la variables donde se guarda el valor de los sensores
int infraredRight;
int infraredLeft;

void setup(O{
Serial.begin(19200); // Se configura la comunicacion serie a 19200 baudios

}

void loop(){
delay (2%) >

// Se lee el valor de los sensores.
infraredRight = analogRead(pinInfraredRight);
infraredLeft = analogRead(pinInfraredLeft);

// Se envia al ordenador el valor de los sensores

Serial.println("Sensorlzd SensorDer ");

rial.print(infraredLeft);

rial.print(” | s
rintin(infraredRight);

WL

w
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Clectronica -

aC Leyendo los sensores de infrarrojos

[0 Ejemplo: Lectura de los sensores de infrarrojo (InfraredSerial)
B Como siempre el programa tiene tres partes

// Declaracion de los pines de los sensores

int pinInfraredRight = Al; : Pines Analdgicos:
int pininfraredieft = AZ; Pueden tomar cualquier valor analdgico de 0V a 5V

// Declaracion de la variables donde se guarda el valor de los sensores
int infraredRight;
int infraredLeft;

volid setup(){
Serial.begin(19200); // Se configura la comunicacion serie a 19200 baudios

}

void loop(){
delay(200); analogRead(pin):

Esta funcion lee el voltaje que hay

// Se lee el valor de los sensores. / en el pin analégico dado como

infraredRight = analogRead(pinInfraredRight); .

) gt - / parametro. Devuelve un valor de 0

infraredLeft = analogRead(pinInfraredLeft); 3 1023

// Se envia al ordenador el valor de los sensores
Serial.println("Sensorlzd SensorDer ");

Serial.print(infraredLeft);
Serial.print( | DR
erial.printin(infraredRight);




Clectronica -

aC Leyendo los sensores de infrarrojos

[0 Ejemplo: Lectura de los sensores de infrarrojo (InfraredSerial)
B Como siempre el programa tiene tres partes

'/ Declaracion de los pines de los sensores
int pinInfraredRight = Al;
int pinInfraredLeft = AZ;

// Declaracion de la variables donde se guarda el valor de los sensores
int infraredRight;
int infraredLeft;

voLa ff“‘f()f (19200): €L Saronfid Comunicacion Serie:
Serial.begln ’% . y .
) S Configuracién a 19200 baudios.

void loop(){
delay(200);

// Se lee el valor de los sensores.
infraredRight = analogRead(pinInfraredRight);
infraredLeft = analogRead(pinInfraredLeft);

Se envia por el puerto serre el
valor de las variables.

// Se envia al ordenador el valor de los sensores
serial.println("Sensorlzd SensorDer ");
Serial.print(infraredLeft);

'_,3"10'..':"1!“{(' | I); /
erial.printin(infraredRight);




Jugando con los sensores de infrarrojos
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O Ejercicios:
1. Realiza un programa que encienda un LED cuando detecta negro
con un sensor y el otro LED cuando lo detecta con el otro sensor.

[0 Para detectar el valor umbral para distinguir entre blanco y negro
calcula, para cada sensor, el valor medio entre los valores de blanco
Yy negro.
Puedes encontrar mas informacion sobre la sentencia if en
B https://es.wikibooks.org/wiki/Programaci%C3%B3n_en_ C/Instrucciones d

e control

O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Realiza un programa que encienda un LED cuando se detecta
negro en los dos sensores.

O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Realiza un programa que envie por el puerto serie mensajes de
texto como:

m “Dos sensores en negro” “Dos sensores en blanco”
B "Solo sensor de la derecha negro” “Solo sensor de la izquierda negro”
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O Ejercicios:

4. Realiza un programa que permita calibrar automaticamente el
umbral entre blanco y negro.
m Al empezar, el robot debe ponerse con los dos sensores en blanco.
Al cabo de 1 segundo se enciende el LED
Se pone el robot con los dos sensores en negro
Se pulsa el pulsador
Se calcula automaticamente el umbral

A partir de ese momento se entra en loop() y se envia por el puerto serie
la siguiente informacidn:

. Nivel detectado en los dos sensores
. Umbral calculado

. Resultado de la deteccién: blanco o negro
Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa
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2 resistencias de 10kQ
Marron - Negro - Naranja -
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[0 Conecta las patillas del LDR como se indica en la figura.

Conectamos los LDR

5 09,

ICSPF *

a=p

Dig Digital 1,0
O

- = = L]

N » - L

NARef and 131211 109 8 7 6 5 4 23 2 1 ©

e
| | ®

@

eeee

ees »

M AR NoYeX R X I
C“.‘_?—H_—‘—'-)L)‘

@ ‘a
zZ ©

Shield v.5

®@®® SV
§) prototype .

S &
a1
¢ ¢

—i
=
<
[
s

11 &
© QJ pl ® e e g

¢ =
2
=

Dpto. de Electrdnica - Universidad de Alcala

TuBot 2017

92



Conectamos los LDR

AAAAAAAA
AAAAAAAAAA

Clectronica %
i %
Alcala s

Conecta las patillas del LDR como se indica en la figura.

Una patilla del LDR ira a Vcc y otra a un punto de interconexién
de la protoboard. Realiza lo mismo para el otro LDR.

Conecta las resistencias de 10kOhm desde el punto de
interconexion de la protoboard hasta GND.

Por ultimo, conecta un cable desde las interconexiones entre el
LDR vy la resistencia hacia las entradas analdgicas A3 y A4.
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ECH Leemos los LDR

[0 Ejemplo: Medida infrarrojos (LDR_example)
B Medida de LDR.

/4 Pines de los sensores

int pinLDRRight = A3;

int pinLDRLeft = Ad;

'/ Variables donde se guarda el valor de los sensores

int LDRRight;
int LDRLeft;

vold setup() {
Serial.begin(l19200); // Conficuramos comunicacion serie
}
volid loop () {
delay(200);
/7 Leemos el walor de los sensores
LDRRight = analogRead{pinLDRRight);
LDRLeft = analogRead(pinLDRLeft);

'/ Inprimimos el walor de los sensores
Serial.println("LDRIzd LDRDexr ™);
Serial.print (LDRLeft);
Serial.print("” I ")
Serial.println(LDRRight);

}
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Jugando con las LDR

[
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O Ejercicios:

1.

Realiza un programa que encienda un LED cuando las dos LDR
detectan poca luz (“iEncendemos las luces que se hace de
noche!”)

O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Realiza un programa que encienda un LED cuando las dos LDR
detectan poca luz ajustando el umbral con el potencidémetro.
O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa

Realiza un programa que detecte una luz potente delante del
robot (por ejemplo la linterna del movil) encendiendo un LED.
O Escribe, verifica el programa y cargalo en la placa
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Contro
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Recibiendo ordenes del ordenador

0 Ejemplo: Control de un LED desde el teclado del ordenador
(ControlLedSerial)

Abre el ejemplo del boton que se llama ControlLedSerial.
O Archivo->Ejemplos->Tubot2016Lib->1_Led->ControlLedSerial
Verifica y carga el programa en la tarjeta de control

Abre el Monitor Serie y configura la velocidad a 19200 baudios.

[0 Escribe en |la parte superior de la ventana una “a” y pulsa Enviar
® EIl LED deberia encenderse

O Escribe en la parte superior de la ventana una “s” y pulsa Enviar
B El LED deberia apagarse
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© Recibiendo ordenes del ordenador

0 Ejemplo: Control de un LED desde el teclado del ordenador
(ControlLedSerial)

int pinLed = 13; // Configura el pin donde estad conectado el LED
int incomingByte = @; // Inicializa la variable donde se escribirdn los datos recibidos

void setup(){
Serial.begin(19200),; // Se 1nicializa la comunicacion serie a 19200 bits por segundo
pinMode(pinLed, OUTPUT); //CSe configura el pinLed como salida

}

void loop(){
delay(200); //Esperamos 200 milisegundos

// Comprueba si se ha recibido algun dato. S1 no recibe nada Serial.available() devuelve cero
if (Serial.available() > @)
{

// Leemos la informacion que se recube desde el ordenador.

incomingByte = Serial.read(); //Almacena el dato que recibe en una variable

switch (incomingByte){ // Actuamos en funcién del valor de esta variable
case 'a': // S1 hemos recibido el caracter 'a’
digitalWrite(pinLed, HIGH); //Encendemos el LED
break;

' '

case 's': // S1 hemos recibido el caracter
digitalWrite(pinLed, LOW); //Apagamos el LED
break;

S
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C Recibiendo ordenes del ordenador

0 Ejemplo: Control de un LED desde el teclado del ordenador
(ControlLedSerial)

int pinLed = - ™ Se declara el PIN asociado al LED
Lnt incomingByte = 9; Y una variable donde se guardaran los datos recibidos

void setup(){
Serial.begin(19200),; // Se 1nicializa la comunicacion serie a 19200 bits por segundo
pinMode(pinLed, OUTPUT); //CSe configura el pinLed como salida

}

void loop(){
delay(200); //Esperamos 200 milisegundos

// Comprueba si se ha recibido algun dato. S1 no recibe nada Serial.available() devuelve cero
if (Serial.available() > @)

// Leemos la informacidn que se recube desde el ordenador.

incomingByte = Serial.read(); //Almacena el dato que recibe en una variable

switch (incomingByte){ // Actuamos en funcion del valor de esta variable

case 'a': // S1 hemos recibido el caracter 'a
digitalWrite(pinLed, HIGH); //Encendemos el LED
break;

case 's': // S1 hemos recibido el caracter 's'

digitalWrite(pinLed, LOW); //Apagamos el LED
break;

Dpto. de Electronica - Universidad de Alcala TuBot 2017

99



Clectronica

C Recibiendo ordenes del ordenador

0 Ejemplo: Control de un LED desde el teclado del ordenador
(ControlLedSerial)

int pinLed = 13; // Configura el pin donde esta conectado el LED
int incomingByte , // Inicializa la variable donde se escribiran los datos recibidos

void setup({ - . » . )
Serial.begin(19200): Se configura la comunicacion serie a 19200 baudios

pinMode(pinLed, OUTPUT); /== Se configura como salida el pin del LED

}

void loop(){
delay(200); //Esperamos 200 milisegundos

// Comprueba si1 se ha recibido algun dato. S1 no recibe nada Serial.available() devuelve cero
1f (Serial.available() > @)

// Leemos la informacidn que se recube desde el ordenador.

incomingByte = Serial.read(); //Almacena el dato que recibe en una variable

switch (incomingByte){ // Actuamos en funcion del valor de esta variable

case 'a': // S1 hemos recibido el caracter
digitalWrite(pinLed, HIGH); //Encendemos el LED
break;

a

case 's': // S1 hemos recibido el caracter 's'
digitalWrite(pinLed, LOW); //Apagamos el LED
break;
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C Recibiendo érdenes del ordenador

0 Ejemplo: Control de un LED desde el teclado del ordenador
(ControlLedSerial)

int pinLed = 13; // Configura el pin donde esta conectado el LED
int incomingByte ; // Inicializa la variable donde se escribiran los datos recibidos

void setup({
Serial.begin(19200),; // Se 1nicializa la comunicacion serie a 19200 bits por segundo
pinMode(pinLed, OUTPUT); //CSe configura el pinLed como salida

}

void loop(){
delay(200); //Esperamos 200 milisegundos

Serial.available():

// Comprueba si se ha r'ecibldw Esta funcidn indica el nUmero de datos que

}‘ (Serial.available() > @) se han recibido y estan disponibles para ser

// Leemos la informacidn que se recube desde e |€IdOS. Sino se ha I"eCIbIdO nada Vale Cero.
incomingByte = Serial.read(); //Almacena el dato que recibe en una variable

switch (incomingByte){ // Actuamos en funcion del valor de esta variable
case 'a': // S1 hemos recibido el caracter 'a’
digitalWrite(pinLed, HIGH); //Encendemos el LED
break;

case 's': // S1 hemos recibido el caracter 's’
digitalWrite(pinLed, LOW); //Apagamos el LED
break;
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C Recibiendo 6rdenes del ordenador

0 Ejemplo: Control de un LED desde el teclado del ordenador
(ControlLedSerial)

int pinLed = 13; // Configura el pin donde esta conectado el LED
int incomingByte , // Inicializa la variable donde se escribiran los datos recibidos

void setup(){
Serial.begin(19200); // Se 1nicializa la comunicacion serie a 19200 bits por segundo
pinMode(pinLed, OUTPUT); //CSe configura el pinLed como salida

}

void loop(){
delay(200); //Esperamos 200 milisegundos

Serial.read ():
// Comprueba si se ha recibido algun dato. Sj . be nada | Esta funcion lee el dato recibido

}‘ (Serial.available() > @) por el puerto serie.

// Leemos la informacidn que se recube desde el ordenador
incomingByte = Serial.read(); //Almacena el dato que recil En este caso almacena en una

variable lo que recibe.

switch (incomingByte){ // Actuamos en funcién del valor
case 'a': // S1 hemos recibido el caracter '
digitalWrite(pinLed, HIGH); //Encendemos el LED
break;

case 's': // S1 hemos recibido el caracter 's'
digitalWrite(pinLed, LOW); //Apagamos el LED
break;
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0 Ejemplo: Control de un LED desde el teclado del ordenador
(ControlLedSerial)

int pinLed = 13; // Configura el pin donde esta conectado el LED
int incomingByte = @; // Inicializa la variable donde se escribiran los datos recibidos

volid setup(){
Serial.begin(19200),; // Se 1nicializa la comunicacion serie a 19200 bits por segundo
pinMode(pinLed, OUTPUT); //CSe configura el pinLed como salida

}

void loop(){ . .
delay(200); //Esperamos 200 milisegunddg Switch (varlable) {

case valoril:
break;

// Leemos la informacion rec|y case valorl:
incomingByte = Seriges®®ad(); //Almg

// Comprueba si1 se ha recibido algun dqg

f (‘_‘Tv["‘l al.availab »»]() > 0)

switch (incomingByte){ // Actuamog break;
case 'a': // S1 hemos }
digitalirite(pinted, HIGH); /| Esta orden de control permite ejecutar unas
break; instrucciones u otras dependiendo del valor de una
case 's': // S1 hemos Variable-
digitalirite(pinted, LOW); //| En el ejemplo al recibir “"a” se enciende el LED y al
) break; recibir *d” se apaga
Puedesyencontrar mas informacion sobre la sentencia switch en
https://es.wikibooks.org/wiki/Programaci%C3%B3n en C/Instrucciones de control
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Recibiendo 6rdenes del ordenador
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O Ejercicios:

1.

Modifica el programa para que ademas de encender o apagar el
led envie los mansajes:

m “LED encendido” o “LED apagado”
Realiza un programa que encienda el LED cuando detecta un
objeto mas cerca de una distancia umbral. Haz que la distancia
umbral pueda modificarse al enviar los codigos de las teclas “+”
y “-”. El programa deberia enviar de vuelta el valor configurado.
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e  Conexiones de la tarjeta de conexiones i
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0 En la tarjeta esta integrado el Reset, dos LEDs y un pulsador

8814299860 ¢z.,-710Z

{1 0CPP0CQ@ | |mim = (00
A AL 000000 0|0 Ofmmm = 3(EO)
— leJeJoJeYoYeNe]ofo——R—— 0N
T HOO000000[0 Ojmmmm  mmmm = ™
“BI0000000000[000 = b
0000000000000 0 =8
0000000000000 ‘2 ee
0000000000000 0 @
,,,,,,,,,,,, 9 00 =
> Q X O{O;. 7 <
)| 0,0,5;, f
[0 0 01e)® e ey
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a0 O O » Solo vamos a usar este
0 o oXoYo) = (y el del pin 13 en la
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Conexiones de la tarjeta de conexiones
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[0 Detalle de todas las conexiones de la tarjeta.

Salida Salida Control Conexion Conector
Sensores § Sensores | Motores Motores baterias motores
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